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4 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

1. IRB 120
1.1 Zakladné specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB120 Maximalna zataz (kg) 4,20
Maximalny dosah (mm) 580
Hmotnost (kg) 25
Krytie Standard: 1P30
Volitel'ne: Cisté prostredie triedy 5, certifikat IPA
Montaz Na podlahe, na stene, obratend, naklonena

< SPAT NA OBSAH



1. IRB 120

1. IRB 120

1.2 Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere
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6 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

1. IRB 120
1.3 Priruba pre nastroj

40012
4xXM578 | q PEHT O F7
&|o 025 @|o 004
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1. IRB 120 7

1. IRB 120
1.4 Podstava robota

Specifikacia Pocet (ks) Popis
3 05 -
o Upevriovacie skrutky 4 M10x25
i
£ ﬁ Vodiace ¢apy 2 @6x20
- S Podlozka 4 10,5 @20% 2
7 = Kvalita - 8,8
A
T 4] j Utahovaci moment - 47 Nm
e |
P
12|
ax143
E-E

< SPAT NA OBSAH



8 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

2. IRB 140
2.1 Zakladné specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 140 Maximalna zataz (kg) 6
Maximalny dosah (mm) 800
Hmotnost (kg) 98
Krytie Standard: IP67
Volitel'ne: Cisté prostredie triedy 6, Foundry Plus
Montaz Na podlahe, na stene, obratend, naklonena

< SPAT NA OBSAH



2. IRB 140

2. IRB 140

2.2 Zatazovy diagram v horizontalnom smere
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10 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

2. IRB 140
2.3 Priruba pre nastroj
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2. IRB 140

2. IRB 140

2.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis

Upevriovacie skrutky 4 M12
Podlozka 4 ?13,4x@24x%2,5
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 85Nm
Utahovaci moment - 47 Nm



12 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

3. IRB 260
3.1 Zakladné specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB260 Maximalna zataz (kg) 30
Maximalny dosah (mm) 1500
Hmotnost (kg) 340
Krytie Standard: IP67
Montaz Na podlahe

< SPAT NA OBSAH



3. IRB 260

3. IRB 260
3.2 Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
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14 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

3. IRB 260
3.3 Priruba pre nastroj
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3. IRB 260 15

3. IRB 260
3.4 Podstava robota
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16 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

4. IRB 360

4.1 zZakladné Specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB360 Maximalna zataz (kg) 1 1 3 8 1 6
Maximalny dosah (mm) 800 1130 1130 1130 1600 1600
Hmotnost (kg) 120 120 120 120 120 120

Krytie

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP54/67/1P69K
Volitel'ne: Omyvatel'ny, antikoro, ¢isté prostredie, ISO trieda 5-7, IRB 360-1/1130
certifikat IPA



4. IRB 360

4. IRB 360

4.2a Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB 360-1/1130, IRB 360-1/1600
a IRB 360-1/800
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18 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

4. IRB 360

4.2b Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB360-3/1130
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4. IRB 360

4. IRB 360

4.2c Zatazovy diagram vo vertikalnom smere

IRB360-8/1130
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20 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

4. IRB 360

4.2d Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB360-6/1600
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4. IRB 360

4.3a Priruba pre nastroj IRB 360-1/1130,
IRB 360-3/1130, IRB 360-1/800,
IRB 360-1/1600
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22 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

4. IRB 360

4.3b Priruba pre nastroj IRB 360-8/1130,
IRB 360-6/1600

[T ear

#25H8
50 ha

()

< SPAT NA OBSAH



4. IRB 360

4. IRB 360
4.4 Podstava robota

< SPAT NA OBSAH
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POS. Popis

m o 0N W >

Skrutka M12
Podlozka

Gumenna podlozka
Distanénd podlozka

Ram

40,033,

3x@ 24 H8.0

3xM12 7135

:



24 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

5. IRB 460
5.1 Zakladné specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB460 Maximalna zataz (kg) 110
Maximalny dosah (mm) 2400
Hmotnost (kg) 925
Krytie Standard: IP67
Montaz Na podlahe

< SPAT NA OBSAH



5. IRB 460

5. IRB 460
5.2 Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
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26 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

5. IRB 460
5.3 Priruba pre nastroj

6xM10-1-18
@ 11x90°
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@ 160 H7 ( 3440 )

< SPAT NA OBSAH



5. IRB 460

5. IRB 460

5.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 4 M24x100
Podlozka 4 @25x@350%x4
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 725 Nm



28 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

6. IRB 660
6.1 Zakladné Specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB660 Maximalna zataz (kg) 180 250
Maximalny dosah (mm) 3150 3150
Hmotnost (kg) 1750 1750
Krytie Standard: IP67
Montaz Na podlahe

< SPAT NA OBSAH



6. IRB 660

6. IRB 660

6.2a Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB 660-250/3.15
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30 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

6. IRB 660

6.2b Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB 660-250/3.15
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6. IRB 660

6. IRB 660
6.3 Priruba pre nastroj
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

6. IRB 660
6.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 4 M24 x 140
Mﬁ- Podlozka 4 @25x@50%4
Kvalita 8,8
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— Utahovaci moment - 725 Nm
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7. IRB 760

7. IRB 760
7.1 Zakladné specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB760 Maximalna zataz (kg) 450
Maximalny dosah (mm) 3180
Hmotnost (kg) 2300
Krytie Standard: IP67
Montaz Na podlahe

< SPAT NA OBSAH



34 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

7. IRB 760
7.2 Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
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7. IRB 760

7. IRB 760
7.3 Priruba pre nastroj
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

7. IRB 760
7.4 Podstava robota

(317.34) (4) 4

(243.,5) (4)

[1Bé?] (4x)

ey

3

Iﬂ"
Y

s -k
T F| =

s =| &1
HE

S HE

) =+

F ¥ =Y

y |

11000001050

< SPAT NA OBSAH

@53 (12%)

@ 30 (12x)
|

Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 4 M24x140
Podlozka 4 @25x@350%x4
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 725 Nm
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8. IRB 910SC

8. IRB 910SC

8.1 Zakladné Specifikacie

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

37

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 910SC Maximalna zataz (kg) 3 3 3
Maximalny dosah (mm) 450 550 650
Hmotnost (kg) 24,5 25 25,5

Krytie

Montaz

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP30

Pracovny stél



38 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

8. IRB 910SC

8.2a Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB 910SC-3/0.45
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8. IRB 910SC

8. IRB 910SC

8.2b Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB 910SC-3/0.55
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40 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

8. IRB 910SC

8.2c Zatazovy diagram vo vertikalnom smere
IRB 910SC-3/0.65
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8. IRB 910SC

8. IRB 910SC
8.3 Priruba pre nastroj
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42 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

8. IRB 910SC

8.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 4 M10x25
Podlozka 4 ©10,5x@20x%2
Vodiaci ¢ap 2 $6x201S0 2338
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 40Nm



9. IRB 1200

9. IRB 1200

9.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

43

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 1200 Maximalna zataz (kg) 5 7
Maximalny dosah (mm) 900 700
Hmotnost (kg) 54 52

Krytie

Montaz

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP40
Volitel'ne: IP67, Cisté prostredie ISO 4, mazivo v potravinarskej kvalite

Lubovol'ny sklon



44 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

9. IRB 1200

9.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 1200 - 7/0.7
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9. IRB 1200

9. IRB 1200

9.2b Zatazovy diagram v horizontalnom

a vertikalnom smere IRB 1200 - 5/0.9
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46 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

9. IRB 1200
9.3 Priruba pre nastroj
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9. IRB 1200 47

9. IRB 1200
9.4 Podstava robota
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FF Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevniovacie skrutky 4 M12x 35
Podlozka 4 P13x320x%2
Vodiaci ¢ap 2 $6x201SO 2338
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 55 Nm
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48 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

10. IRB 1410
10.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 1410 Maximalna zataz (kg) 5
Maximalny dosah (mm) 1450
Hmotnost (kg) 225
Krytie -
Montaz Na podlahu

< SPAT NA OBSAH



10. IRB 1410

10. IRB 1410

10.2 Zatazovy diagram v horizontdlnom
smere
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50 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

10. IRB 1410
10.3 Priruba pre nastroj
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10. IRB 1410

10. IRB 1410
10.4 Podstava robota
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52 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

11. IRB 1520
11.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 1520 Maximalna zataz (kg) 4
Maximalny dosah (mm) 1500
Hmotnost (kg) 170
Krytie Standard: IP40
Montéaz Na podlahe, obratena

< SPAT NA OBSAH



11. IRB 1520

11. IRB 1520

11.2 Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere
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54 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

11. IRB 1520
11.3 Priruba pre nastroj
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11. IRB 1520

11. IRB 1520
11.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 4 M16x 60
Podlozka 4 @17x@30x3
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment 220 Nm



56 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

12. IRB 1600

12.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 1600 Maximalna zataz (kg) 6 6 10 10
Maximalny dosah (mm) 1200 1450 1200 1450
Hmotnost (kg) 250

Krytie

Montaz

IRB 16001D Maximalna zataz (kg)
Maximalny dosah (mm)
Hmotnost (kg)

Krytie

Montaz

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP54
Volitel'ne: IP67 s Foundry Plus 2

Na podlahe, na stene, obratend, naklonena, regal

4
1500

250

Standard: IP54

Volitel'ne: IP67 s Foundry Plus 2

Na podlahe, na stene, obratend, naklonen3, regal



12. IRB 1600

12. IRB 1600

57

12.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere
IRB 1600-6/1.2 a IRB 1600-6/1.45
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12. IRB 1600

ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

12.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere

IRB 1600-10/1.2 a IRB 1600-10/1.45
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12. IRB 1600

12.2c Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 16001D-4/1.5
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60 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

12. IRB 1600
12.3a Priruba pre nastroj IRB 1600
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12. IRB 1600

12. IRB 1600
12.3b Priruba pre nastroj IRB 1600ID
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62 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

12. IRB 1600

12.4 Podstava robota
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> e 2185
12 0.05| A
F-F

Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 3 M16x70
Podlozka 3 @L7x@30x%3
Kvalita 8,8
Utahovaci moment 200 Nm



13. IRB 1660ID

13. IRB 1660ID
13.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 16601D Maximalna zataz (kg) 6
Maximalny dosah (mm) 1550
Hmotnost (kg) 260
Krytie Standard: IP40
(zédpastie IP67)
Montéaz Na podlahe, na stene, obratend, naklonena

< SPAT NA OBSAH



64 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

13. IRB 1660ID

13.2 Zatazovy diagram vo vertikalnom
a horizontalnom smere smere
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13. IRB 1660ID

13. IRB 1660ID
13.3 Priruba pre nastroj
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66 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

13. IRB 1660ID
13.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 3 M16x 70
Podlozka 3 P@17x@30%3
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 200 Nm
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14. IRB 2400

14. IRB 2400

14.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 2400 Maximalna zataz (kg) 10 16 20
Maximalny dosah (mm) 1550
Hmotnost (kg) 380

Krytie

Montaz

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP54
Volitel'ne: IP67 s Foundry Plus 2

Na podlahe, obratena



68 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

14. IRB 2400

14.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 2400-10/1.55
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14. IRB 2400

14.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 2400-16/1.55
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70 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

14. IRB 2400

14.2c Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 2400-20/1.55
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14. IRB 2400

14. IRB 2400
14.3 Priruba pre nastroj
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72 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

14. IRB 2400
14.4 Podstava robota
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15. IRB 2600

15. IRB 2600
15.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 2600 Maximalna zataz (kg) 20 12 12
Maximalny dosah (mm) 1650
Hmotnost (kg) 275 275 284

Krytie

Montaz

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP67; IP54 (4, 0s)
Volitel'ne: Foundry Plus 2

Na podlahe, na stene, obratend, naklonena, regal



74 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

15. IRB 2600

15.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 2600-20/1.65
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15. IRB 2600

15.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 2600-12/1.65
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

15. IRB 2600

15.2c Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 2600-12/1.85
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15. IRB 2600

15. IRB 2600
15.3 Priruba pre nastroj
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78 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

15. IRB 2600
15.4 Podstava robota
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16. IRB 2600ID

16. IRB 2600ID
16.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 2600ID Maximalna zataz (kg) 15 8
Maximalny dosah (mm) 1850 2000
Hmotnost (kg) 273 276
Krytie Standard: IP67; IP54 (4, 0s)
Volitel'ne: Foundry Plus 2
Montéaz Na podlahe, na stene, obratend, naklonena, regal

< SPAT NA OBSAH



80 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

16. IRB 2600ID

16.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 2600I1D-15/1.85
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16. IRB 2600ID

16.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 2600I1D-8/2
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

16. IRB 2600ID
16.3 Priruba pre nastroj

30+0,2

g - 250
i R
2 7 ] | o
J‘E:I I| g
ﬁ% H © :m =]
- T =
S m 90 10| =R b [T
P 82 (Px M6718) z
A (B) 0

< SPAT NA OBSAH

6x M8 10 —

a4

@8 H7 T8

40,05 |B|C

[4|2 04]B]c[D]
Py =

45(2x M6712)




16. IRB 2600ID 83

16. IRB 2600ID
16.4 Podstava robota
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84 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

17. IRB 4400
171 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 4400 Maximalna zataz (kg) 60 10
Maximalny dosah (mm) 1960 2550
Hmotnost (kg) 1040
Krytie Standard: IP54
Volitel'ne: IP67, Foundry Plus
Montaz Na podlahe

< SPAT NA OBSAH



17. IRB 4400

17. IRB 4400

17.2a Zatazovy diagram v horizontdlnom
smere IRB 4400-60/1.96
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86 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

17. IRB 4400

17.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 4400-L10/2.55
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17. IRB 4400

17. IRB 4400
17.3a Priruba pre nastroj IRB 4400- 60/1.96
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88 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

17. IRB 4400
17.3b Priruba pre nastroj IRB 4400- L10/2.55
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17. IRB 4400

17. IRB 4400
17.4 Podstava robota
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90 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

18. IRB 4600
18.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 4400 Maximalna zataz (kg) 60 45 40 20
Maximalny dosah (mm) 2050 2050 2550 2500
Hmotnost (kg) 425 425 435 412
Krytie Standard: IP67
Volitel'ne: Foundry Plus 2
Montéaz Na podlahe, obratend, naklonend, regal

< SPAT NA OBSAH



18. IRB 4600

18. IRB 4600

18.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 4600-60/2.05
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18. IRB 4600

18.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
smere IRB 4600-45/2.05
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18. IRB 4600

18. IRB 4600
18.2c Zatazovy diagram v horizontalnom

1,20

a vertikalnom smere IRB 4600-40/2.55
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18. IRB 4600

ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

18.2d Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 4600-20/2.50
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18. IRB 4600
18.3a Priruba pre nastroj IRB 4600- 20/2.50

o]

+0
63 o046 h8

D

< SPAT NA OBSAH



96 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRH OVANi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

18. IRB 4600

18.3b Priruba pre nastroj IRB 4600- 60/2.05,
IRB 4600- 45/2.05 a IRB 4600- 40/2.55
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18. IRB 4600
18.4 Podstava robota

@500

Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 6 M16 x 60
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98 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

19. IRB 6620/6620LX
19.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 6620/6620LX Maximalna zataz (kg) 150
Maximalny dosah (mm) 2200 1900
Hmotnost (kg) 880 610
Krytie Standard: IP66 (linearna os)
Volitel'ne: Foundry Plus 2
Montéaz Na podlahe, obratend, naklonend; Na stene, obratena
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19. IRB 6620/6620LX

19. IRB 6620/6620LX

19.2 Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere
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100 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

19. IRB 6620/6620LX
19.3 Priruba pre nastroj
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19. IRB 6620/6620LX 101

19. IRB 6620/6620LX
19.4 Podstava robota
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102 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

20. IRB 6640
20.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 6640 Maximalna zataz (kg) 235 185
Maximalny dosah (mm) 2550 2800
Hmotnost (kg) 1310 1320
Krytie Standard: IP67
Volitel'ne: Foundry Prime
Montaz Na podlahe
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20. IRB 6640

20. IRB 6640

20.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6640-235/2.55
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104 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

20. IRB 6640

20.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6640-185/2.8
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20. IRB 6640
20.3 Priruba pre nastroj
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106 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

20. IRB 6640
20.4 Podstava robota
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21. IRB 6650S
21.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 6650S Maximalna zataz (kg) 90 125 200
Maximalny dosah (mm) 3900 3500 3000
Hmotnost (kg) 2275 2250 2250
Krytie Standard: IP67
Volitel'ne: Foundry plus 2, omyvatel'ny parou
Montaz Na stroj
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108 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

21. IRB 6650S

21.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6650S- 90/3.9
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21. IRB 66505

21. IRB 6650S

21.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6650S- 125/3.5
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

21. IRB 6650S

21.2c Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6650S- 200/3.0
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21. IRB 66505

21. IRB 6650S

21.3 Priruba pre nastroj
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

21. IRB 6650S
21.4 Podstava robota
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Specifikacia Pocet (ks) Popis

Upevriovacie skrutky 12 M24x 140
Podlozka 12 @25%x @44 x4

Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 725Nm



22. IRB 6660

22. IRB 6660

22.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 6660 Maximélna zata? (kg) 130 100 205
Maximalny dosah (mm) 3100 3300 1950
Hmotnost (kg) 1910 1950 1730

Krytie

Montaz

< SPAT NA OBSAH

Standard: IP67
Volitel'ne: Foundry Plus 2

Na podlahe
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22. IRB 6660

22.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6660-130/3.1

ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB
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22. IRB 6660

22. IRB 6660

22.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikdlnom smere IRB 6660- 100/3.3
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22. IRB 6660
22.2c Zatazovy diagram v horizontalnom

ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

a vertikalnom smere IRB 6660- 205/1.9
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22. IRB 6660

22. IRB 6660
22.3 Priruba pre nastroj
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

22. IRB 6660
22.4 Podstava robota
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23. IRB 6700

23. IRB 6700

23.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 6700 Maximalna zataz (kg) 235 205 200 175 155 150 300 245
Maximélny dosah (mm) 2650 2800 2600 3050 2850 3200 2700 3000
Hmotnost (kg) 1250 1260 1205 1270 1220 1280 1525 1540

Krytie

Montaz
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Standard: IP67
Option: Foundry Plus 2

Na podlahe



120 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

23. IRB 6700

23.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6700-235/2.65
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23. IRB 6700

23.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6700-205/2.80
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122 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

23. IRB 670

0

23.2c Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 6700-200/2.60
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23. IRB 6700

23. IRB 6700

23.2d Zatazovy diagram v horizontdlnom

123

a vertikdlnom smere IRB 6700-175/3.05
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23. IRB 6700

ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

23.2e Zatazovy diagram v horizontdlnom
a vertikdlnom smere IRB 6700-155/2.85
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23. IRB 6700

23.2f Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikdlnom smere IRB 6700-150/3.20
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

23. IRB 6700

23.2g Zatazovy diagram v horizontdlnom
a vertikdlnom smere IRB 6700-300/2.70
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23. IRB 6700

23.2h Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikdlnom smere IRB 6700-245/3.00
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128 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

23. IRB 6700
23.3 Priruba pre nastroj
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23. IRB 6700
23.4 Podstava robota
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Specifikacia Pocet (ks) Popis
Upevniovacie skrutky 4 M24x100
Podlozka 4 @25 x @44 x4
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 650 Nm



130 ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANIi A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

24. IRB 7600
24.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 7600 Maximalna zataz (kg) 500 400 340 325 150
Maximalny dosah (mm) 2550 2550 2800 3100 3500
Hmotnost (kg) 2400 2400 2425 2440 2450
Krytie Standard: IP67
Volitel'ne: Foundry Plus 2
Montaz Na podlahe

< SPAT NA OBSAH



24. IRB 7600

24. IRB 7600

24.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 7600-500/2.55
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24. IRB 7600

24.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 7600-400/2.55

ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB
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24. IRB 7600

IRB 7600
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24.2c Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 7600-340/2.80
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24. IRB 7600

24.2b Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 7600-400/2.55
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24. IRB 7600

24. IRB 7600

24.2e Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 7600-150/3.50
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24. IRB 7600
24.3 Priruba pre nastroj
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24. IRB 7600

24. IRB 7600
24.4 Podstava robota
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Specifikacia Poéet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 12 M24x140
Podlozka 12 @25x @44 x4
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 725Nm
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25. IRB 8700
25.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE

IRB 8700 Maximalna zataz (kg) 550 800
Maximalny dosah (mm) 4200 3500
Hmotnost (kg) 4575 4525
Krytie Standard: IP67, Foundry Plus 2
Montaz Na podlahe
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25. IRB 8700

25.2a Zatazovy diagram v horizontalnom
a vertikalnom smere IRB 8700-550/4.20
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ZAKLADNE PARAMETRE PRI NAVRHOVANI A IMPLEMENTACII ROBOTOV ABB

25. IRB 8700

25.2b Zatazovy diagram v horizontdlnom
a vertikdlnom smere IRB 8700-800/3.50
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25. IRB 8700
25.3 Priruba pre nastroj
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25. IRB 8700

25.4 Podstava robota

01400002870
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Specifikacia Pocet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 12 M24x 140
Podlozka 12 @25x @44 x4
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 650 Nm
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26. IRB 14000
26.1 Maximalna zataz

ZAKLADNE SPECIFIKACIE ROBOTA

PRODUKT ZAKLADNE SPECIFIKACIE
IRB 8700 Maximalna zataz (kg) 0,5
Maximalny dosah (mm) 559
Hmotnost (kg) 38
Krytie Standard: IP30
Montaz Pracovny stél
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26. IRB 14000

26.2 Zatazovy diagram v horizontalnom
smere
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26. IRB 14000
26.3 Priruba pre nastroj
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26. IRB 14000

26.4 Podstava robota
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Specifikacia Pocet (ks) Popis
Upevriovacie skrutky 8 M5x25
Podlozka 8 ?5,3x@10x1
Kvalita - 8,8
Utahovaci moment - 3,8 Nm






ABB, s.r.o.
Tuhovska 29
831 06 Bratislava

Tel.: 0908 676 490
Tel.: 0800 700 101

kontakt@sk.abb.com

www.abb.sk
www.abb.sk/robotics

Pozrite si nase referencie

Pozndmka:

Vyhradzujeme si pravo technickych zmien alebo modifika-
cie obsahu tohto dokumentu bez predchadzajlceho upo-
zornenia. Pri objednavkach platia dohodnuté Specifikacie.
ABB nepreberd ziadnu zodpovednost za mozné chyby
alebo neuplné informacie vtomto dokumente.

Vyhradzujeme sivSetky prava k obsahu a ilustraciam uve-
denym v tomto dokumente. Akékol'vek kopirovanie,
odovzdavanie tretim strandm alebo pouZivanie obsahu

tohto dokumentu —v celku alebo jeho ¢asti - je zakazané
bez predosiého suhlasu ABB.

www.facebook.com/ABBRobotics

www.twitter.com/ABBRobotics

www.youtube.com/ABBRobotics

B O ¢3

www.linkedin.com/showcase/13223282

new.abb.com/sk/o-nas/referencie
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